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(57/ L'invention concerne un fauteuil roulant motorise du 
type comprenant des moyens d'entraTnement et des 
moyens de direction (9). Selon I'invention, le fauteuil un 
dispos'rtif de commande vocale (1) supervise par un dispo- 
sitif de s ecu rite (2), 

ledit dispositif de commande vocale (1 ) comprenant des 
moyens de transformation destructions vocales emises 
par un utilisateur en consignes (12) pour lesdits moyens 
cfentrainement et de direction, 

ledit disposrttf de securite (2) comprenant des moyens de 
controle et de modification desdites consignes (12), en 
fonction d'informations (13) recues d'au moms un capteur 
place sur ledit fauteuil roulant 
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FaftBteeil roofiiaM aaaotorlse a disposatif die cammande ^©cale 
supervise par Mi disposifcif die secorlte, e4 precede de commaiade et de 
secwisatiioia da deplacememi d'uin tel fauteuil. 

Le domaine de Tinvention est celui de la robotique de service, c*est-&-dire des 
robots congus notamment pour aider ou servir des personnes teiles que des personnes 
handicap£es. 

Plus precisement, Tinvention concerne un fauteuil roulant motorist du type 
permettant k une personne handicapee de se deplacer seule, et done d'acqu£rir une plus 
grande autonomic dans sa vie quotidienne. 

Traditionnellement Jes fauteuils roulants motorises sont pilotes manueilement, h 
Taide d*un levier de commande (ou joystick, en anglo-saxon) pouvant etre bascule dans 
toutes les directions, de fagon a transmettre differentes instructions de pilotage 
(concernant notamment la vitesse et la trajectoire souhaitees pour le fauteuil). 

Malheureusement, certaines personnes a capacites physiques extremement 
reduites, et notamment certains t£traplegiques, sont dans Tincapacitd physique 
d'actionner manuellement un levier de commande. 

Afin que les fauteuils puissent etre utilises quel que soit le degre d'incapacite des 
utilisateurs, une premiere solution connue consiste a £quiper les fauteuils roulants de 
dispositifs de commande par detection de mouvements de tete du pilote. Ainsi, on oflfre 
aux utilisateurs, la possibility de se deplacer seuls. 

Cette premiere solution connue presente I'inconv^nient d'etre tr&s coQfoeuse. En 
effet, elle necessite 1* utilisation de capteurs de position et/ou d* orientation pour d&ecfoer 
les mouvements de la tete d'une fa?on precise. De plus, du fait de la posture de 
rutilisateur, ce mouvement continu de la tete est une action fatigante. Enffin, dans le cas 
de certaines infirmites, efFectuer de simples mouvements de tete peut etre impossible. 

Une seconde solution connue permettant d'eviter tout effort physique de la part du 
pilote (que ce soit une action manuelle ou un mouvement de tete) coosaste k fiquiper le 
fauteuil d'un dispositif de commande vocale. Ainsi, avec sa seule voix, un utilisafceur psuft 
commander le emplacement du fauteuil. 

Cette seconde solution connue presente ^galement plusieurs inconvenients. 
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Tout d'abord, du fait du bruit ambiant (surtout en environnement ext6rieur), le 
dispositif de commande vocale ne permet pas une reconnaissance parfaite des instructions 
vocales transnaises par Putilisateur. Ceci oblige Tutilisateur k confkmer ou corriger 
frequemment ses instructions vocales, et tend done k augxnenter sa fatigue. 

Cette fatigue de Tutilisateur est encore augment£e du fait que les systfemes connus 
a commande vocale fonctionnent generalement en "pas a pas", le fauteuil s'arretant aprfes 
1'execution de chaque instruction vocale. Ce type de fonctionnement induit done 
egalement d'incessantes et fatigantes confirmations lors de la commande vocale du 
fauteuil et rend impossible la correction en "cbntinu" d'une trajectoire du fauteuiL 

Un autre problfcme important est que le manque de fiabilite de la reconnaissance 
vocale rend le fauteuil dangereux pour Futilisateusr ainsi que pour les personnes le 
cotoyant. En effet, Putilisateur n'etant pas parfaitement maitre de son fauteuil, divers 
incidents peuvent se produire (collision, chute, etc ...). Afin de reduire ou d'6viteir les 
risques d* incident, les fauteuils k commande vocale ne sont generalement utilises qu'en 
environnement favorable, e'est-a-dire en int&rieur et dans des pieces peu encombrSes. Le 
plus souventt, on prefere meme qu'une tierce pereonne reste k proximitg du fauteuil, afin 
de tenter de pirevenir tout incident, ou bien pour intervenir immediatement si un incident 
n*a pu etre evitd. Ceci x£duit evidemment fortement l'independance et P autonomic r&lle 
de Futilisateuir. 

A cause de ces diverses contraintes et difficultes d'utilisation, peu de fauteuils 
roulants motorises sont effectivement £quip6s d*un dispositif de commande vocale. En 
effet, tous les inconvenients pr6cites ont amene Phomme du metier de ce domaine k 
penser que la commande vocale n'etait pas la solution appropriee pour commander un 
fauteuil roelant motorise. Selon une idee largement r£pandue aujourd'hui, un fauteuil 
equipe d'une commande vocale est peu fiable, voire meme dangereux, et en aucun cas 
utilisable dans un environnement exterieur (e'est-a-dire dans un environnement bruitd et 
comportarat dss obstacles). 

L* invention a notamment pour objectif de pallier ces differents inconv€nientts de 
Petat de la technique. 

Plus precis^ment, Tun des objectifs de la prdsente invention est de fournk un 
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fauteuil roulant motorise permettant a des personnes n'ayant que leur voix pour agir sur 
1' environnement, et notamment a des tetraplegiques, de se deplacer seuls en toute 
securite, sans que la presence rapprochee d'un assistant soit necessaire. 

L* invention a egalement pour objectif de fournir un tel fauteuil qui evite 
d'incessantes et fatigantes confirmations pour commander le deplacement de celui-ci et 
qui rend possible la correction en "continu" d'une trajectoire. 

Un autre objectif de Tinvention est de fournir un tel fauteuil pouvant etre utilise en 
environnement interieur comme en environnement exterieur, avec un memc niveau de 
manoeuvrability et de s6curit£. 

Encore un autre objectif de Tinvention est de fournir un tel fauteuil qui laisse a 
F utilisateur Tentiere maltrise des choix de deplacement de son fauteuil. 

Ces differents objectifs, ainsi que d'autres qui apparaitront par la suite, sont 
atteints selon 1* invention a Taide d'un fauteuil roulant motorise du type comprenant des 
moyens d'entrainement et des moyens de direction, caracterise en ce qu'il comprend un 
dispositif de commande vocale supervise par un dispositif de security 

ledit dispositif de commande vocale comprenant des moyens de transformation 
destructions vocales emises par un utilisateur en consignes pour lesdits moyens 
d'entrainement et de direction, 

ledit dispositif de securite comprenant des moyens de contrdle et de modification 
desdites consignes, en fonction d* informations revues d'au moins un capteur place sur 
ledit fauteuil roulant 

Ainsi, Tinvention va k rencontre des prejuges de 1'homme du metier puisqu'elle 
repose sur 1' utilisation d'un dispositif de commande vocale. Ceci s'explique par le fait 
que, selon Tinvention, le dispositif de commande vocale n'est pas utilise seul mais sous 
controle d'un dispositif de security. Les consignes passent par le dispositif de security 
qui, en fonction des signaux re$us des capteurs, decide si les consignes souhaitSes 
peuvent etre envoy&s ou non aux aux moyens d'entrainement et de direction du fauteuil 
roulant. 

De cette fa$on, futilisateur pilote son fauteuil a son gre, par rintermediaire du 
dispositif de commande vocale. Toutefois, la securite du fauteuil et de son utilisateur est 
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assuree par le dispositif de securite qui a tout moment peut modifier le pilotage du 
fauteuil. En effet, en fonction des informations qu'il re^oit d*un ou plusieurs capteurs, le 
dispositif de securite d£tecte une reelle collision ou determine s'il existe un risque de 
collision, et inhibe les mouvements dans la direction ou se produit ou risque de se 
produire une collision. Dans un cas extreme, le fauteuil est arrete et un signal de d6tresse 
emis afin d'attirer 1* attention des tiers. 

Grace k la supervision permanente du dispositif de securite, le fauteuil de 
r invention peut etre utilise en environnement interieur comme en environnement ext£rieur 
(et ce quels que soient le bruit et la proximity d'objets), avec un meme niveau de 
manoeuvrabilite et de securite. La presence rapprochee d'un assistant n'est pas 
n£cessaire. 

De fa§on avantageuse, le ou les capteurs appartiennent au groupe comprenaialt : 
des capteurs de detection d 'obstacle & distance ; 
des capteurs de detection de collision ; 
des capteurs de detection de vide ; 
des capteurs d'inclinaison. 
Ainsi, la securite peut consister en une detection d'obstacle & distance ou par 
collision, une detection de vide (un escalier par exemple) ou encoire une detection 
d'inclinaison (une difference de niveau dans le chemin, une rampe par exemple). 

Dans un mode de realisation particulier de Tinvention, ledit fauteuil rouJanlt 
supporte notamment : 

un premier et un second capteurs de detection d* obstacle & distance, places 
respectivement sensiblement au centre des faces avant et arri&re du fauteuil 
et orients sensiblement horizontalement ; 

un troisifeme et un quatrieme capteurs de detection d'obstacle a distance, 
places respectivement aux coins avant gauche et avant droit du fauteuil et 
orientes sensiblement horizontalement ; 

un cinquieme capteur de detection d' obstacle & distance, plac£ 
sensiblement au centre de la face avant du fauteuil et oriente vers le haut ; 
un capteur de detection de vide, plac6 sensiblement au centre de la face 
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avant du fauteuil et oriente vers le bas ; 

un ensemble de capteurs de detection de collision, constituant une ceinture 
de protection pour le fauteuil. 
Avantageusement, ledit dispositif de securite comprend egalement un bouton 
d' arret d'urgence. 

Ce bouton d* arret d'urgence permet a une tierce personne d'arreter le mouvement 
du fauteuil k tout moment. 

Preferentiellement, ledit dispositif de securite est du type comprenant notamment 
au moins un capteur de detection d' obstacle a distance et au moins un capteur de detection 
de collision, et comprend des moyens de selection, en fonction d'une information de 
selection, de Tun des deux modes de fonctionnement suivants du dispositif de securite : 
un mode de securite* rapprochee, dans lequel seules les informations 
fournies par le ou les capteurs de detection de collision sont prises en 
compte par les moyens de controle et de modification des consignes ; 
un mode de security eloignee, dans lequel les informations fournies par 
tous les capteurs sont prises en compte par les moyens de controle et de 
modification des consignes. 
Ainsi, il y a deux niveaux de fonctionnement pour le dispositif de security 
Chaque mode de securite correspond a un type d'environnement distinct* Le mode de 
securite eloignee permet a Putilisateur de se deplacer dans un milieu ext^rieur. Le mode 
de securite rapprochde permet k Tutilisateur de s'approcher d'un objet et done de se 
deplacer dans un milieu plus encombrS, generalement un milieu interieur. 

Avantageusement, ladite information de selection est generee par un intermpteur 
de selection a deux positions et/ou par le dispositif de commande vocale apres reception 
d'une instruction vocale d'activation d'un desdits modes de fonctionnement 

De cette fa^on, la selection du niveau de securite desire se fait soit par Futilisateur, 
via la commande vocale, soit par un accompagnateur, grace k Tinterrupteur de selection 
place sur le fauteuil. 

Prefdrentiellement, ledit dispositif de security comprend un pupitre de 
visualisation et/ou un synth£tiseur vocal permettant de communiquer au moins une 
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information de securite appartenant au groupe comprenant : 

le mode de fonctionnement du dispositif de securite choisi ; 

la validite ou la non validite d f une instruction vocale ; 

la detection d'un obstacle distant ; 

la detection d'une collision ; 

la detection d'un vide ; 

la demande d'un arret d'urgence. 
Ceci permet a Tutilisateur de connaitre l'etat de securite du fauteuil et d'etre 
prevenu en cas de probleme. Ainsi, il peut comprendre pourquoi certaines de ses 
consignes ont et£ modifiees par le dispositif de securite, et decider quelles nouvelles 
consignes envoyer. 

Dans un mode de realisation avantageux de r invention, ledit dispositif de 
commande vocale coxmprend un synthetiseur vocal et/ou un afficheur pemiettaunitt une 
retroalimentation auditive et/ou visuelle des instructions vocales comprises paur le 
dispositif de commande vocale. 

Ainsi, on ameliore la conviviality du systeme et on garantit un meilleur control© 
sur la commande. L'utilisateur est en effet capable de faiire des collections en cas 
d'erreur, celle-ci 6tant par exemple due sok a une mauvaise reconnaissance vocale d'une 
instruction, soit & un changement d'avis de Tutilisateur. Ceci permet ggalement a 
Tutilisateur de connaitre le statut du fauteuil pendant son operation. 

De fagon pr£f£rentielle, lesdites instructions vocales correspondent h au moans 
certaines des fonctions suivantes : 
avance du fauteuil ; 
recul du fauteuil ; 

rotation du fauteuil sur la gauche selon un angle d* environ 90° ; 

rotation du fauteuil sur la droite selon un angle d* environ 90° ; 

rotation du fauteuil sur la gauche selon un angle d* environ 45° ; 

rotation du fauteuil sur la droite selon un angle d'environ 45° ; 

arret normal du fauteuil et deactivation des instructions vocales ; 

arret d'urgence du fauteuil, deactivation des instructions vocales et 
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annonce d'un probleme ; 
augmentation de la vitesse du fauteuil ; 
reduction de la vitesse du fauteuil ; 

augmentation momentanee de la vitesse du fauteuil, pendant une duree 
pred&enninee ; 

activation d'un premier mode de fonctionnement du dispositif de securite, 
dit mode de securite eloignee ; 

activation d'un second mode de fonctionnement du dispositif de security, 
dit mode de security rapprochee ; 
mise en veille du dispositif de commande vocale ; 
raise en marche du dispositif de commande vocale ; 
passage d'un mode de fonctionnement en pas a pas, dans lequel le fauteuil 
s'arrete apres 1'execution de chaque instruction vocale, k un mode de 
fonctionnement en continu, dans lequel plusieurs instructions peuvent etre 
executees successivement sans arret du fauteuil, et vice versa. 
Ce jeu d* instructions vocales permet a Tutilisateur de piloter le fauteuil avec 
souplesse, precision, security et sans fatigue. II est a noter que le mode de 
fonctionnement en continu permet au pilote de corriger la trajectoire du fauteuil sans avoir 
k l'arreter. 

L' invention concerne egalement un proc£de de commande et de securisation du 
deplacement d'un fauteuil roulant selon Tune quelconque des revendications 1 2k 9, 
caracterise en ce que, dans le dispositif de securite, les moyens de contrdle et de 
modification des consignes mettent en oeuvre une s£rie de regies predetermines 
correspondant chacune a une situation particuliere definie par les consignes revues du 
dispositif de commande vocale et les informations recues dudit ou desdits capteurs. 

D est a noter que cette serie de regies confere au dispositif de securite un niveau 
decisionnel elev6, assurant ainsi un controle hautement s^curise du dispositif de 
commande vocale. 

De facon a vantage use, lesdites regies sont li€es k au moins trois niveaux de 
securite" du fauteuil, a savoir : 
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un premier niveau associd au bouton d' arret cfurgence ; 

un second niveau associe aux capteurs de detection de collision et de 

detection de vide ; 

un troisifcme niveau associe aux capteurs de detection d* obstacle & 
distance. 

Avantageusement, ledit dispositif de securite presente au moins deux modes de 

fonctionnement, a savoir : 

un mode de securite rapprochee, dans lequel seules les informations 
foumies par le ou les capteurs de detection de collision sont prises en 
compte par les moyens de controle et de modification des consignes ; 
un mode de s6curit6 dloignee, dans lequel les informations foumies par 
tous les capteurs sont prises en compte par les moyens de controle et de 
modification des consignes. 
PrefSrentiellement, dans le dispositif de security iesdits moyens de controle et de 

modification des consignes assurent un controle de la vitesse du fauteuil, en fonction du 

mode de fomctiomnement ctooisi. Une vitesse maximale distincte est par exemple associ£e 

h chaque mode de securing, rapprochge ou eloignee. 

Dans un mode de realisation particulier de Tinvention, lorsqu'un utilisateur 

fournit une instruction vocale au dispositif de commande vocale, les etapes suivantes sont 

effectu6es : 

le dispositif de commande vocale retourne a V utilisateur, par un 
syntfa&iseur vocal et/ou un afficheur, V instruction vocale coimprise ; 
pendant une dur£e pr6determin^e, V utilisateur peut modifier Y instruction 
vocale comprise par T envoi d'une nouveUe instruction vocale ; 
apres ladite dur6e predeterminee, le dispositif de commande vocale 
transmet au dispositif de securite une consigne destinee aux moyens 
d'entrainement et de direction et correspondant a la transformation de 
1* instruction vocale comprise. 
Ainsi, on evite a 1* utilisateur de confirmer systemaiiquement les instructions qu'il 
envoie au dispositif de commande vocale. Son silence vaut confirmation. 
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Avantageusement, ledit dispositif de securite provoque un arret du fauteuil si 
aucune nouvelle instruction vocal e n'est transmise au dispositif de commande vocale 
pendant une periode d'attente destruction predeterminee. De cette fa^on, on surveille si 
l'utilisateur est actif. 

De fa^on avantageuse, la mise en veille du dispositif de commande vocale 
jJrdvoque la mise en veille du dispositif de securite. De cette fa9on, on optimise la 
consommation d'energie du dispositif de securite. 

Avantageusement, le dispositif de commande vocale est mis en veille lorsqu'il ne 
re^oit aucune instruction vocale pendant une duree predeterminee ou lorsqu'il rejoit une 
instruction vocale de mise en veille. 

D f autres caracteristiques et avantages de F invention apparaitront & la lecture de la 
description suivante d'un mode de realisation preferentiel de 1' invention, donne a titre 
d'exemple indicatif et non limitatif, et des dessins annexes, dans lesquels : 

la figure 1 presente un schema synoptique simplifie d'un mode de 

realisation particulier d'un fauteuil roulant selon r invention ; 

la figure 2 presente un schema simplifie d'un mode de realisation 

particulier du dispositif de commande vocale apparaissant sur la figure 1 ; 

la figure 3 presente un schema simplifie d'un mode de realisation 

particulier du dispositif de securite apparaissant sur la figure 1 ; 

les figures 4 et 5 presentent chacune une vue simplifiee et partielle, 

respectivement de dessus et de cote, d'un mode de realisation particulier 

d'un fauteuil roulant selon l'invention, sur lesquelles sont precisees les 

positions d'une pluralite de capteurs relies au dispositif de securite ; 

la figure 6 presente un exemple d'organigramme de fonctionnement d'un 

fauteuil roulant selon l'invention ; et 

la figure 7 presente un schema synoptique detaille d'un mode de 
realisation particulier d'un fauteuil roulant selon T invention. 

L'invention concerne done un fauteuil roulant motorist du type comprenant des 
moyens d'entrainement et des moyens de direction. 

Gen&alement, les moyens d'entrainement comprennent deux moteurs electriques 
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aliments par batteries (par exemple, deux batteries de 12 V en serie) et associes chacun k 
une roue motrice du fauteuil. 

Le fauteuil roulant de F invention est constitue de trois ensembles majeurs : une 
interface homme-machine I, un ensemble de commande-controle II et le fauteuil 
proprement dit HI. La figure 1 presente un schema synoptique simplifie d'un mode de 
realisation particulier de ce fauteuil, avec les liens existants entre les ensembles I, II, HI. 

L* ensemble de commande-controle H comprend un dispositif de commande 
vocale 1 supervise par un dispositif de s&urite 2. 

L' interface homme-machine I comprend deux microphones 3, 4, un synth&iseur 
vocal 5 et un afficheur 6, relics au dispositif de commande vocale 1, ainsi qu'un pupitre 
de visualisation 7, relic au dispositif de securite 2. 

Le fauteuil proprement dit III comprend notamment des moteurs (ou plus 
gendralement des moyens d'entrainement et de direction) 9 et un chassis 8 suppoirtantt um© 
pluralite de capteurs (cf explication detaillee ci-dessous, en relation avec les figures 4 et 
5). 

Lors de 1* utilisation, Fun des microphones 3 regoit la voix de F utilisateur 10 et le 
bruit ambiant 11, 1' autre 4 uniquement le bruit ambiant 11. Ainsi, le dispositif de 
commande vocale 1, qui regoit les signaux des deux microphones 3, 4, peut, par simple 
difference, isoier la voix de F utilisateur du bruit ambiant. Afm de rfisoudre les problfemes 
de reconnaissance vocale dus aux bruits de Fenvironnement, on peut metfcre en oeuvre 
une des solutions suivantes : 

reglage automatique du gain des microphones 3, 4 : par exemple, lorsque 
la premiere instruction vocale est mal reconnue, on rfegle le gain des 
microphones selon des donn&s delivrees par une carte de reconnaissance 
vocale 2 1 (cf suite de la description) ; 

reglage du gain des microphones 3, 4 par commande vocale : par 
exemple, selon Fendroit, F utilisateur Fixe les gains par differences 
instructions vocales ("restaurant", "ext&ieur", "chambre", etc) ; 
mise en place d'un capuchon sur les microphones 3, 4, k Fexterieur. 
L' utilisateur 10 transmet des instructions vocales au dispositif de commande 
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vocale 1 . Ce dernier 1 les transforme en consignes 12 pour les moteurs 9, 

Ces consignes 12 ne sont pas transmises directement aux moteurs. Elles sont 
prealablement controlees par le dispositif de securite 2, en fonction d' informations 13 que 
celui-ci refoit de capteurs places sur le chassis du fauteuil roulant 8. En d*autres termes, 
les consignes 14 transmises aux moteurs 9 par le dispositif de securite 2 sont soit les 
consignes transmises initialement par le dispositif de commande vocale 1, soit de 
nouvelles consignes que celui-ci 1 a transmises suite a une consigne (ou interruption) 16 
en ce sens du dispositif de securite. 

Le synthetiseur vocal 5 et Tafficheur 6 permettent une retroalimentation, visuelle 
et auditive respectivement, des instructions vocales re£ues et comprises par le dispositif 
de commande vocale 1 . Pour cela, le synthetiseur vocal 5 stocke toutes les instructions 
vocales que rutilisateur peut envoy er au dispositif de commande vocale 1 . 

Lorsqu'un utilisateur fournit une instruction vocale au dispositif de commande 
vocale 1, le dispositif de commande vocale retourne a l'utilisateur, via le synthetiseur 
vocal 5 et Fafficheur 6, Tinstruction vocale comprise. L'utilisateur dispose alors d'une 
duree predeterminee pour modifier (c'est-a-dire corriger) Tinstruction vocale comprise, 
en envoyant une nouvelle instruction vocale. Si apres cette duree predetermine, 
Tutilisateur n'a pas corrige son instruction, le dispositif de commande vocale 1 transmet 
au dispositif de securite 2 une consigne 12 destinee aux moteurs et correspondant a la 
transformation de 1' instruction vocale comprise. 

Le pupitre de visualisation 7 permet d'afficher des donnees 15 generees par le 
dispositif de security 2, comme par exemple le mode de s&urite en operation, la presence 
d'obstacles, la detection d'une collision, la detection d'un obstacle distant, la validite ou 
non d'une instruction vocale, la demande d'un arret d'urgence, etc. On peut egalement 
prevoir que le synthetiseur vocal 5 permette de communiquer oralement k Tutilisateur ces 
donnees generees par le dispositif de securite 2. 

La figure 2 pr€sente un schema simplifie d'un mode de realisation particulier du 
dispositif de commande vocale apparaissant sur la figure 1. Ce dispositif de commande 
vocale 1 comprend notamment une carte de reconnaissance vocale 21, une carte 
microcontroleur 22, et deux interfaces ("information" 23 et "consignes moteurs" 24) de 
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communication avec le dispositif de securite 2. 

La fonction de la carte de reconnaissance vocale 21 est de permettre la 
transformation des signaux produits par les microphones 3, 4 en information 25 utilisable 
par la carte microcontroleur 22. Pour cela, on peut proceder a une phase d'apprentissage 
lors de laquelle la carte de reconnaissance vocale 21 enregistre le vocabulaire quelle doit 
connaitre (c'est-a-dire toutes les instructions vocales que Tutilisateur peut utiliser). 

En fonction notamment des informations 25 fournies par la carte de 
reconnaissance vocale 21, la carte microcontroleur 22 genere des consignes 12 pour les 
moteurs, qu'elle transmet au dispositif de securite 2 via rinterface correspondante 24. 

Par ailleurs, la carte microcontroleur 22 re§oit du dispositif de securite 2, via 
Tinterface correspondante 23, des signaux (ou consignes) 16 qu'elle g&re comme des 
interruptions, de fagon k etre en permanence k Tecoute de ce dispositif de s6curit£ 2. 
Comme explique plus en detail par la suite, en relation avec la figure 3, cette 
communication fonctionne aussi en sens inverse. En effet, Tutilisateur peut, k Taide 
d'une instruction vocale particuliere transmise k la carte microcontroleur 22, selectionner 
le niveau de security efffectivement mis en oeuvre dans le dispositif de s£curit£ 2. 

La carte microcontroleur 22 est le coeur du systeme. EUe permet de commander 
Tinterface homme-machine I et rinterface fauteuil HI (sous contrdle du dispositif de 
sdcurite 2). Elle a 6galement pour fonction de g^rer les difKrents protocoles et les 
donn£es de communication. 

C'est 6galement la carte microcontroleur 22 qui genere les signaux transmis aux 
unites de r&roalimentation visuelle et auditive (k savoir l'afficheur 6 et le syrath&iseur 
vocal 5) de rinterface homme-machine I. 

Un exemple de traitement d'une instruction vocale est maintenant psr^sente. Tout 
d'abord, par rintermediaire du microphone 3, 1'utilisateur envoie une instruction vocale a 
la carte de reconnaissance vocale 21. Cette instruction vocale est compos^e d'un mot qui 
correspond a une action du fauteuil, comme par exemple "gauche", pour faire toumer le 
fauteuil vers la gauche. Ensuite, la carte de reconnaissance vocale 21 traite cette 
instruction vocale et la compare a un dictionnaire de mots stockls dans sa m6moire lors 
de la phase d'apprentissage. Selon la resserablance du mot re9U avec un mot du 
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dictionnaire, la carte de reconnaissance vocale 21 accepte ou rejette ce mot Si le mot est 
rejete, un signal auditif est genere par le synthetiseur vocal 5 et l'afficheur 6 precise k 
roperateur qu'il doit envoyer une nouvelle instruction vocale. Si le mot est accepte, un 
code representant ce mot est envoye vers la carte microcontroleur 22, qui a reception de 
ce code genere une consigne 12 destinee a faire effectuer au fauteuil Paction desiree. 

On donne ci-dessous, k titre d'exemple, une liste d* instructions vocales, avec 
pour chacune la fonction associee : 

"avant" : avance du fauteuil ; 

"arri&e" : recul du fauteuil ; 

"gauche" : rotation du fauteuil sur la gauche selon un angle d'environ 90° ; 
"droite" : rotation du fauteuil sur la droite selon un angle d'environ 90° ; 
"left" : rotation du fauteuil sur la gauche selon un angle d'environ 45° ; 
"right" : rotation du fauteuil sur la droite selon un angle d* environ 45° ; 
"stop" : arret normal du fauteuil et deactivation des instructions vocales ; 
"urgence" : arret d* urgence du fauteuil, desactivation des instructions 
vocales et annonce d'un probl&me ; 
"plus" : augmentation de la vitesse du fauteuil ; 
"moins" : reduction de la vitesse du fauteuil ; 

"peche" : augmentation momentanee de la vitesse du fauteuil, pendant une 
duree predeterminee ; 

"exterieur" : activation d'un premier mode de fonctionnement du dispositif 
de securite, dit mode de securite eloignee (voir explication d6taill6e ci- 
dessous, en relation avec les figures 6 et 7) ; 

"intdrieur" : activation d'un second mode de fonctionnement du dispositif 
de security dit mode de securite rapprochee (voir explication detaillee ci- 
dessous, en relation avec les figures 6 et 7) ; 
4 *veille" : mise en veille du dispositif de commande vocale ; 
"reveiT : mise en marc he du dispositif de commande vocale ; 
"commuter" : basculement entre un mode de fonctionnement en pas h pas, 
dans lequel le fauteuil s'arrete apres Tex6cution de chaque instruction 
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vocale, et im mode de fonctionnement en continu, dans lequel plusieurs 
instructions peuvent etre executees successivement sans arret du fauteuil. 
La figure 3 presente un schema simplify d'un mode de realisation* partkulier du 
dispositif de securite 2 apparaissant sur la figure 1. 

Ce dispositif de securite 2 comprend notamment une logique de s£curit6, realisee 
par exemple sous forme de logique cablee 31. Son fonctionnement est px£sent£ en detail 
dans la suite de la description, en relation avec les figures 6 et 7. Cette logique cablee 3 1 
echange avec le dispositif de commande vocale 1 les informations suivantes : 

dans le sens dispositif de securite 2 vers dispositif de commande vocale 1, 
des signaux geres comme des interruptions par la carte microcontroleur 22 
du dispositif de commande vocale 1 ; 

dans le sens dispositif de commande vocale 1 vers dispositif de security 2, 
des signaux de selection du mode de fonctionnement du dispositif de 
securite 2 (mode de securite eloignee ou mode de securite rappirccMe). 
Par ailleurs, cette logique cablee 31 regoit, via un module 34 de mise en forme, 
les signaux 13 provenant des capteurs 35 k 37 (de detection d' obstacle k distance 35, de 
detection de collision 36 et de detection de vide 37) et d*un bouton d'arret d'urgemce 38 
implants sur le fauteuil 8. Bile regoit egalement, via une interface 32, les consignes 
moteurs 12 g£n6r6es par le dispositif de commande vocale I. ParallSlemeM, ces 
consignes moteurs 12 sont transmises aux moteurs 9, via successivement 1* interface 32 
precit^e, une interface de commande moteur 33, cote dispositif de security 2, et un 
module d* amplification 39, cote fauteuil proprement dit HL 

Les figures 4 et 5 presentent chacune une vue simplifiee et partielle, 
respectivement de dessus et de cote, d'un mode de realisation pairticulier d'un fauteuil 
roulant selon V invention, sur lesquelles sont pr6cisdes les positions des capteurs reli& au 
dispositif de securite 2. 

Dans ce mode de realisation particulier, le fauteuil supponte : 

deux capteurs avant et arriere de detection d'obstacle & distance CD1, 
CD2, places respectivement sensiblement au centre des faces avant et 
arriere du fauteuil et orientes sensiblement horizontalement ; 
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deux capteurs lateraux de detection d' obstacle a distance CD3, CD4, 
places respectivement aux coins avant gauche et avant droit du fauteuil et 
orientes sensiblement horizontalement ; 

un capteur avant de detection d* obstacle en hauteur CDS, place 
sensiblement au centre de la face avant du fauteuil et oriente vers le haut ; 
un capteur avant de detection de vide CD6, place sensiblement au centre 
de la face avant du fauteuil et oriente vers le bas ; 

un ensemble de capteurs de detection de collision DO a DC6, constituant 
une ceinture de protection pour le fauteuil ; 
un bouton d' arret d'urgence AU. 

Optionnellement, on peut prevoir, par exemple sensiblement au centre de la face 
avant du fauteuil, un ou plusieurs capteurs de detection d'inclinaison (non reprdsentfis). 

Sur ies figures 4 et 5, on a egalement repr&ente les champs d' action 41 k 45 des 
capteurs avant, aniere et lateraux de detection d'obstacle a distance CD1, CD2, CD3, 
CD4. On a aussi represent^ les orientations possibles (fleches referencees 46 k 49) des 
capteurs lateraux de detection d* obstacle a distance CD3, CD4, du capteur avant de 
detection d* obstacle en hauteur CDS et du capteur avant de detection de vide CD6. 

On notera que, dans cet exemple, le capteur de detection d'obstacle k distance 
CD1 (capteur avant) posside deux champs d'action 41, 42, correspondant chacun k une 
vitesse distincte, respectivement lente et rapide, du fauteuil. 

L' ensemble des capteurs utilises peuvent etre classes en trois types suivant leurs 
fonctions : detecteurs de collision DC1 a DC6, detecteurs d'obstacle a distance (k hauteur 
de fauteuil CDlk CD4 ou en hauteur CDS) et detecteurs de vide CD6. 

Dans le mode de securite rapproch^e, seules les informations fournies par les 
detecteurs de collision DC1 a DC6 sont prises en compte par le dispositif de security 2. 
En revanche, dans le mode de securite eloignee, les informations fournies par tous les 
capteurs CD1 k CD6, DC1 k DC6 sont prises en compte. La vitesse maximale a laquelle 
le fauteuil peut se cteplacer est plus faible dans le mode de securite rapproch^e que dans le 
mode de s6curit£ eloignfe. Le mode de fonctionnement du dispositif de securite 2 est 
choisi soit par Tutilisateur, grace k une instruction vocale spdcifique, soit par un 
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accompagnateur, grace a un interrupted de selection a deux positions sitae par exemple a 
Tarrieie du fauteuil. 

Les detecteurs de collision DC1 a DC6 sont sensibles a un contact du fauteuil avec 
un element quelconque de Tenvironnement (meuble, mur, etc). Ce sont par exemple des 
5 pare-chocs montes sur un chassis special, par l'interm6diaire de ressorts associSs k des 

interrupteurs de contrainte. Lors d'une collision, le pare-choc touche se deplace par 
rapport au chSssis et provoque la fermeture de Tintemipteur de contrainte associ£, et par 
Ik meme foumit une indication de la collision. La ceinture de detecteurs de collision DC1 
a DC6 est par exemple positionnee a 30 cm du sol, et le chassis special est fixe au chassis 

10 8 du fauteuil. 

Les capteuis avantt et arriere de detection d' obstacle a distance CB1, CD2 sont par 
exemple des capteurs k ultra-son, avec des cones importants. Comme precise ca-dessons, 
le capteur avant CD1 peut presenter deux niveaux de detection, k savour un niveau proche 
(active en vitesse lente) et un niveau eloigne (active en vitesse rapide) (voir deux champs 
15 d'action correspondants 41, 42 sur la figure 4). 

Les capteurs lat^raux d'obstacle a distance CD3, CD4 sont par exemple des 
capteurs infra-rouge, ne disposant pas d'un cone tres important. En effet, ce type de 
capteur permet une detection jusqu*& 70° par rapport a la perpendiculaire it F obstacle. 

Le capteur avant de detection de vide CD6 est par exemple un capteur k ulttra-son 
20 doint le cone est projet£ vers le sol. 

Le capteur avant de detection d* obstacle en hauteur CDS est par exemple un 
capteur k ultra-son dont le cone est projete vers le haut, a F avant du fauteuil. 

On presente maintenant, en relation avec la figure 6, un exemple d'organigramme 
de fonctionnement d'un fauteuil roulant selon F invention. 
25 En cas de detection (61) d'un incident, on determine de quel type de capteur 

proviemt rinformation. 

S'il s'agit du bouton d'arret d'urgence (62), on arrete les moteurs (63). Aeoame 
nouvelle instruction vocale ne peut alors etre regue (65) tant que le bouton d' arret 
d* urgence n' a pas 6x6 debloqu£ (64). 
30 S'il s'agit des capteuis d'obstacles a distance ou de vide (66) ou des detecteurs de 



2744630 



17 

collision (610), on arrete egalement les moteurs (67, 611). Mais dans ces deux cas, lc 
fauteuil peut redemarrer (69, 613) des qu'une instruction vocale valide a €x€ re?ue (68, 
612). En effet, suivant la direction (avant, avant gauche, avant droite, arriere, arrifere 
droite ou anifexe gauche) et le type (collision, obstacle distant ou vide) de la detection, 
certaines instructions vocales sont autorisees et d'autres sont interdites. Les instructions 
valides sont celles qui correspondent a un deplacement du fauteuil selon une direction 
compatible avec la direction de la detection. 

Par exemple, si une collision est detectee k r avant du fauteuil : 

les instructions autorisees sont celles correspondant aux deplacements 
suivants : marche arriere, marche arriere gauche et marche anifcre droite ; 
les instructions interdites sont celles correspondant aux deplacements 
suivants : marche avant, marche avant gauche, marche avant droite, 
rotation gauche et rotation droite. 
Le changement de mode de securite (614) se traduit par Tinhibition ou r activation 
des capteurs d'obstacles a distance ou de vide (66). Les informations provenant du 
bouton d'anet d'urgence (62), des capteurs d'obstacles a distance ou de vide (66), des 
detecteurs de collision (610), ainsi que celles concernant la validite d'une instruction 
vocale (68, 612) peuvent etre visualisees (61 5) sur Tafficheur. 

La figure 7 pr£sente un schema synoptique detailld d'un mode de realisation 
particulier d*un fauteuil roulant selon Tinvention. On y retrouve la plupart des Elements 
des figures 1 & 3. 

Au centre de ce synoptique se trouve la logique cabl£e 31. Elle est utilisee pour 
gerer les differents niveaux de securite, ainsi que pour assurer r interface avec le 
dispositif de commande vocale et les moteurs 9. Elle assure une action immediate et fiable 
du dispositif de securite 2. Elle met en oeuvre une serie de regies predetermines, ce qui 
lui conffeie un niveau decisionnel eleve et un degrd d' intelligence permettant d'assister le 
pilotage du fauteuil. On distingue par exemple, dans l'ordre de priority un premier 
niveau de sScurite, associS au bouton d' arret d'urgence, un second niveau de s£curit£, 
associe aux capteurs de detection de collision, et un troisifcme niveau de s6curit6, associ£ 
aux capteurs de detection d* obstacle k distance et de vide. 
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Les itgles mises en oeuvre dans la logique cablee 3 1 concernent notamment : 

la validite des instructions vocales en fonction des signaux fournis par les 
capteurs et le bouton d' arret d'urgence ; 

Tarret du fauteuil si aucune nouvelle instruction vocale n'est transmise au 
dispositif de commande vocale pendant une periode d'attente d* instruction 
predetermines 

L' interface de consignes moteurs 24 (comprise dans le dispositif de commande 
vocale 1) d61ivre deux tensions de commande 12, sur deux voies gauche "G" et droite 
"D w , qui correspondent chacune a une vitesse de roue (respectivement gauche et droite). 

Chaque tension de commande 12 est par exemple comprise dans une des cinq 

plages suivantes : 

au-dessus d'un premier seuil (SI = 6,8 V) : marche avant rapide ; 

entire le premier seuil SI et un second seuil (S2 = 6,2 V) : marche avani 

lent© ; 

entre le second seuil S2 et un troisieme seuil (S3 = 5,7 V) : arret ; 

entre le troisieme seuil S3 et un quatrieme seuil (S4 = 5,1 V) : marche 

asriere lente ; 

au-dessous du quatrigme seuil S4 : marche arriere rapide. 

Ces tensions de commande 12 sont transmises d'une part, k I* interface de 
commande moteurs 33, et d* autre part, via 1* interface 32, a la logique cablee (de s&urite) 
3 1 en vu de leur contrSle. 

L* interface 32 comprend un bloc comparateur 70, une interface logique de 
commande vocale 71, une interface logique de commande moteurs 72, un bloc 
interrupteur 73 et un bloc reducteur de vitesse 74. 

Les 61£ments logiques comprennent par exemple un ou plusieurs rfseaux logiques 
programmables (ou PAL, pour Programmable Array Logic en anglosaxon). Ces PAL 
permettent d'obtenir simplement, sous forme de combinaison de pontes OU et de pontes 
ET, par programmation d'equations logiques, les sorties logiques d£sir£es. Une autre 
solution peut consister a nialiser les dements logiques en utilisant des microprocesseurs 
ou des microcontroleurs. 
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A partir de chacune des deux tensions de commande 12, le bloc comparateur 70 
genere un etat logique indiquant si le moteur correspondant est en marche avant rapide, en 
marche avant lente, k 1' arret, en marche arriere lente ou en marche arriere rapide. Pour 
chaque tension de commande, le bloc comparateur 70 comprend par exemple quatre 
comparateurs comparant chacun par rapport k un des quatre seuils prdcites SI k S4, ce 
qui conduit a un £tat logique defini sur quatre bits (Aq, Bo, Q, Do pour la voie gauche et 
Ai, Bi, C|, Di pour la voie gauche). 

L'interface logique de commande moteurs 72 comprend deux PAL, notfis INTER 
11 et INTER 12, dont les entrees sont les sorties du bloc comparateur 70. Le PAL 
INTER 1 1 pr£sente quatre sorties notees AV, AR, ROTG et ROTD et correspondant aux 
differents mouvements du fauteuil roulant, a savoir respectivement la marche avant, la 
marche arriere, la rotation a gauche et la rotation a droite. Le PAL INTER 12 pr6sente une 
unique sortie notee VTT et correspondant a la vitesse du fauteuil (lente ou rapide). 

La logique cablfe 3 1 comprend deux PAL dont les entr&s sont : 

AV, AR, ROTG, ROTD et VIT (les sorties de Tinterface logique de 
commande moteurs 72) ; 

MOD : le signal de sortie d'un bloc 75 de selection du mode de security, 
rapprochee ou £loignee, en fonction d'une information de selection 
generee soit par Tinterrupteur de selection 76 soit par la carte de 
reconnaissance vocale 22 ; 

le signal de sortie du bouton d'arret d'urgence 62 ; 

les signaux de sortie des detecteurs d' obstacles a distance ou de vide CD1 
aCD6; 

les signaux de sortie des detecteurs de collision DC1 k DC6. 

Les sorties de la logique cablee 3 1 sont notees AV2, AR2, ROTG2, ROTD2 et 
VTT et correspondent aux differents mouvements du fauteuil roulant et a sa vitesse. 

D est k noter que les detecteurs d' obstacles k distance ou de vide et le bouton 
d* arret d'urgence sont associes k differents blocs (non repr^sentes) permettant de 
convertir leurs sorties en etats logiques con^rehensibles par la logique de security 31. 

L* interface logique de commande moteurs 72 re$oit les sorties de la logique cabl6e 
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31, ainsi que les signaux de sortie du bloc de selection 75 et du bouton d*arret d*urgence 

62. Elle commande le bloc interrupteurs 73. 

Le bloc interrupteurs 73 est compost d'une serie d* interrupteurs analogiques 

commandes, via rinterface logique de commande moteurs 72, par la logique de s6curite 

31. Ce bloc 73 permet : 

soit de commuter (directement ou via le bloc reducteur de vitesse 74) vers 
rinterface de commande moteurs 33 les signaux de commande gauche et 
droite 12 venant du dispositif de commande vocale 1 (c'est-i-dire les 
commandes utilisateur) ; 

soit de deconnecter les signaux de commande gauche et droite 12. Dans ce 
cas, il envoie a la place vers rinterface de commande moteurs 33 des 
signaux d* arret des moteurs. 
Le bloc reducteur de vitesse 74 permet, grace a un jeu de diviseurs de tension, 
d'interdire la vitesse rapide en marche arriere et de forcer la vitesse lente lorsque Tom est 
en mode de securite rapproch£e. 

Le pupitre de visualisation 7 re?oit de la logique de s&uritd 31, via une interface 
associde 77, des informations a afficher. Ces informations correspondent aux signaux de 
sortie de rinterface logique de commande moteurs 72, du bouton d* arret d'urgence 62, 
des detecteums d'obstacles h distance ou de vide CD1 k CD6 et des d^tecfceurs de collision 
DC1&DC6. 

De meme, Tafficheur 6 regoit, via successivement rinterface d'information 23 et 
la carte microcontroleur 22, des informations a afficher. 

En ce qui concerne le fonctionnement general du fauteuil, on peut pr6voir que la 
mise en veille du dispositif de commande vocale provoque la mise en veille du dispositif 
de commande vocale. Le dispositif de commande vocale est par exemple mis en veille soit 
lorsqu'il ne re$oit aucune instruction vocale pendant une duree pr6d£termin6e, soit 
lorsqu'il re$ont une instruction vocale de mise en veille. Par ailleurs, opfcionnellemenfc, la 
mise sous tension du fauteuil electrique d^clenche le dispositif de s£curit£ 2 et met en 
veille le dispositif de commande vocale 1. 



2744630 



21 

REVENDICATIONS 
1 . Fauteuil roulant motorise du type comprenant des moyens d'entrainement et des 
moyens de direction (9), caracterise en ce qu'il comprend un dispositif de commande 
vocale (1) supervise par un dispositif de securite (2), 

ledit dispositif de commande vocale (1) comprenant des moyens de 
transformation d'instructions vocales emises par un utilisateur en consignes (12) pour 
lesdits moyens d'entrainement et de direction, 

ledit dispositif de securite (2) comprenant des moyens de controle et de 
modification desdites consignes, en fonction d* informations (13) revues d'au moins un 
capteur (35 k 38 ; DC1 k DC6, CD1 a CD6, AU ; 62, 66, 610) place sur ledit fauteuil 
roulant. 

2 . Fauteuil roulant selon la revendication 1 , caracterise en ce que le ou les capteurs 
appartiennent au groupe comprenant : 

des capteurs de detection d'obstacle a distance (35 ; CD1 a CDS ; 66) ; 

des capteurs de detection de collision (36 ; DO k DC6 ; 610) ; 

des capteurs de detection de vide (37 ; CD6 ; 66) ; 

des capteurs d'inclinaison. 
3 . Fauteuil roulant selon la revendication 2, caracterise en ce qu'il supporte 
notamment : 

un premier et un second capteurs de detection d'obstacle k distance (CD1, 

CD2), places respectivement sensiblement au centre des faces avant et 

arriere du fauteuil et orientes sensiblement horizontalement ; 

un troisifeme et un quatrieme capteurs de detection d* obstacle & distance 

(CD3, CD4), places respectivement aux coins avant gauche et avant droit 

du fauteuil et orientes sensiblement horizontalement ; 

un cinquieme capteur de detection d'obstacle k distance (CDS), place 

sensiblement au centre de la face avant du fauteuil et orient^ vers le haut ; 

un capteur de detection de vide (CD6), place sensiblement au centre de la 

face avant du fauteuil et orient^ vers le bas ; 

un ensemble de capteurs de detection de collision (DC1 & DC6), 
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constituant une ceinture de protection pour le fauteuil. 

4 . Fauteuil roulant selon I'une quelconque des revendications 1 a 3, caracterisfi en ce 
que ledit dispositif de security (2) comprend egalement un bouton d' arret d'urgence 
(AU). 

5 . Fauteuil roulant selon Tune quelconque des revendications 2 & 4, ledit dispositif 
de securite (2) dtant du type comprenant notamment au moins un capteur de detection 
d'obstacle k distance et au moins un capteur de detection de collision, 

caract£rise en ce que ledit dispositif de securite comprend des rnoyens de selection 
(75), en fonction d'une information de selection, de Tun des deux modes de 
fonctionnement suivants du dispositif de security : 

un mode de security rapprochee, dans lequel seules les informations 
fournies par le ou les capteurs de detection de collision sont prises en 
compte par les rnoyens de controle et de modification des consignes ; 
un mode de security eloignee, dans lequel les informations foumies par 
tous les capteurs sont prises en compte par les rnoyens de controle et de 
modification des consignes. 
<& . Fauteuil roulant selon la rcvendication 5, caract&ise en ce que ladite information 
de selection est generee par un interrupted de selection (76) a deux positions efc/ou par le 
dispositif de commande vocale (1) apres reception d'une instruction vocale d* activation 
d'un desdits modes de fonctionnement. 

7 . Fauteuil roulant selon Tune quelconque des revendications 1 a 6, caractdris<£ em ce 
que ledit dispositif de securite (2) comprend un pupitre de visualisation (7) et/ou un 
synthetiseur vocal (5) pennettant de communiquer au moins une information de s£curit£ 
appartenant au groups connpmenant : 

le mode de fonctionnement du dispositif de s6curit6 choisi ; 

la validity ou la non validity d'une instruction vocale ; 

la detection d'un obstacle distant ; 

la detection d'une collision ; 

la detection d'un vide ; 

la demande d'un arret d'urgence. 
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8 . Fauteuil roulant selon 1'une quelconque des revendications 1 a 7, caract^rise en ce 
que ledit dispositif de commande vocale (1) comprend un synthetiseur vocal (5) et/ou un 
afficheur (6) permettant une retroalimentation auditive et/ou visuelle des instructions 
vocales comprises par le dispositif de commande vocale. 

9 # Fauteuil roulant selon Tune quelconque des revendications 1 a 8, caract&ise en ce 
que lesdites instructions vocales correspondent k au moins certaines des fractions 
suivantes : 

avance du fauteuil ; 
recul du fauteuil ; 

rotation du fauteuil sur la gauche selon un angle d* environ 90° ; 

rotation du fauteuil sur la droite selon un angle d' environ 90° ; 

rotation du fauteuil sur la gauche selon un angle d* environ 45° ; 

rotation du fauteuil sur la droite selon un angle d* environ 45° ; 

airet normal du fauteuil et deactivation des instructions vocales ; 

arret d'urgence du fauteuil, deactivation des instructions vocales et 

annonce d'un probl&xne ; 

augmentation de la vitesse du fauteuil ; 

reduction de la vitesse du fauteuil ; 

augmentation momentanee de la vitesse du fauteuil, pendant une dur£e 
predetermine ; 

activation d'un premier mode de fonctionnement du dispositif de securite, 
dit mode de securite eloignee ; 

activation d'un second mode de fonctionnement du dispositif de security, 

dit mode de securite rapprochee ; 

mise en veille du dispositif de commande vocale ; 

mise en marche du dispositif de commande vocale ; 

passage d*un mode de fonctionnement en pas d pas, dans lequel le fauteuil 

s'arrete apr&s Tex6cution de chaque instruction vocale, & un mode de 

fonctionnement en continu, dans lequel plusieurs instructions peuvent etre 

executes successivement sans arret du fauteuil, et vice versa. 
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10. Proceed de commande et de securisation du deplacement d'un fauteuil roulant 
selon Tune quelconque des revendications 1 a 9, caracterise en ce que, dans le dispositif 
de securite (2), les moyens de contrdle et de modification des consignes mettent en 
oeuvre une s£rie de regies predeterminees correspondant chacune k une situation 
particuliere dlfinie par les consignes regues du dispositif de commande vocale (1) et les 
informations regues dudit ou desdits capteurs (35 a 38 ; DC1 a DC6, GDI k CD6, AU ; 
62, 66, 610). 

1 1 . Procede selon la revendication 10, caracterise en ce que lesdites regies sont li£es k 
au moins trois niveau* de securite du fauteuil, a savoir : 

un premier niveau, associe au bouton d' arret d'urgence ; 

un second niveau, associe aux capteurs de detection de collision ; 

un troisieme niveau, associd aux capteurs de detection d* obstacle k 

distance et/ou de vide. 

1 2 • Proc&te selon Tune quelconque des revendications 10 et 1 1, caracterise en ce que 
ledit dispositif de s&urit£ (2) preseate au moins deux modes de fonctionnement, k savok: 
un mode de s£curite rapprochee, dans lequel seules les informations 
fournies par le ou les capteurs de detection de collision sont prises en 
compte par les moyens de controle et de modification des consignes ; 
un mode de s£curit6 elosgnee, dans lequel les informations fouurnies par 
tous les capteurs sont prises en compte par les moyens de controle et de 
modification des consignes. 
13. Procede selon la revendication 12, caracterise en ce que, dams le dispositif de 
s£curit£ (2), lesdits moyens de controle et de modification des consignes assurent un 
controle de la vitesse du fauteuil, en fonction du mode de fonctionnement choisi. 
1 4 o Procddg selon V une quelconque des revendications 10 & 1 3, caracterise en ce que, 
lorsqu'un utilisateur foumit une instruction vocale au dispositif de commande vocale (1), 
les e tapes sulvanfces sont effectu<£es : 

le dispositif de commande vocale retourne k V utilisateur, par urn 
synthetiseur vocal (5) et/ou un afficheur (6), 1* instruction vocale comprise; 
pendant une dunSe pr&tetermin£e, Tutilisateur peut modifier I'instruction 
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vocale comprise par renvoi (Tune nouvelle instruction vocale ; 
apres ladite duree prddeterminee, le dispositif de commande vocale (1) 
transmet au dispositif de securite (2) une consigne destinee aux moyens 
d'entrainement et de direction et correspondant a la transformation de 
F instruction vocale comprise. 
r5 . Proc&ie selon Tune quelconque des revendications 10 k 14, caract£ris£ en ce que 
ledit dispositif de s&urite (2) provoque un arret du fauteuil si aucune nouvelle instruction 
vocale n'est transmise au dispositif de commande vocale (1) pendant une periode 
d'attente d'instruction prfdeterminee. 

1 6 . Proc6de selon Tune quelconque des revendications 10 a 15, caracterise en ce que 
la mise en veille du dispositif de commande vocale (1) provoque la mise en veille du 
dispositif de security (2). 

1 7 . Procede selon la revendication 1 6, caracterise en ce que le dispositif de commande 
vocale ( 1) est mis en veille lorsqu'il ne re?oit aucune instruction vocale pendant une duree 
predeterminee ou lorsqu'il re^oit une instruction vocale de mise en veille. 




Fig. 4 
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• Abstract : 

FR2744630 A The motorised wheel chair includes three major assemblies: a man-machine interface (I), and control and command unit (II) 
and the wheel chair itself (III). The control and command unit (II) comprises a voice controlled unit (1), supervised by a safety unit (2). The 
man-machine interface comprises two microphones (3,4), a voice synthesiser (5) and a display (6), as well as a viewing screen (7) 
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The safety unit includes connections to a range of detectors mounted on the wheel chair, these detectors being able to sense obstacles in 
the path of the wheel chair at a distance, actual collisions, and space around the chair. They may also detect the inclination of the chair. 
ADVANTAGE - Control system includes safety system to support handicapped person's use of wheel chair, preventing issue of dangerous 
movement commands. (Dwg.1/7) 
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